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また 3次元モデルの検索に関しては，Chenら [7]はモデルの周囲を囲む正 20面体の頂









































































































































ある画素における 2n個の交点のうち，昇順ソート後の i番目の交点の z座標を z(i)とする
と各画素の画素値 S は次式のように表される．
S = {z(2) − z(1)} + {z(4) − z(3)}







































1: for allポリゴン such thatポリゴン ∈モデル do
2: 法線ベクトルを計算
3: for all y座標 such that y座標 ∈ポリゴン範囲 do
4: for all x座標 such that x座標 ∈ポリゴン範囲 do


























1つのポリゴンの 3頂点の X座標の最大値・最小値を Xmin, Xmax，Y座標の最大値・最
小値を Ymin,Ymaxとする．各ポリゴンに対して Xmin ≤ x ≤ Xmaxかつ Ymin ≤ y ≤ Ymaxを満た
す画素において，図 5のように，ポリゴンの各辺のベクトルと頂点からサンプリング光線













シュモデルである．使用モデルはGrabCAD [9]から取得した Clutch (55部品)，Die (39部
品)，Gear (55部品)の 3種類である (図 6)．投影枚数は Geodesic Domeの頂点の 162 点，































































































さない．ポリゴンの 3頂点のX座標の最大値・最小値を Xmin, Xmax，Y座標の最大値・最
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シュモデルである．使用モデルはGrabCAD [9]から取得した Clutch (55部品)，Die (39部
品)，Gear (55部品)の 3種類である (図 11)．従来手法および改善前の提案手法では，投
影点数はGeodesic Domeの頂点の 12点，投影の 1辺の画素数は 32，64，128，256[px]の
4種類である．改善した提案手法において，投影点数は Geodesic Domeの頂点の 12，42，















































































































投影枚数 92 枚，サブアセンブリ数 40 の条件でモデル 1 個の投影画像を保持するには



































た Clutch (55部品)，Die (39部品)，Gear (55部品)の 3種類をもとにさらに部品配置の異
なるモデルを 5種類ずつ，計 15種類のモデルを組み合わせて作成する．(図 13，図 14図
15)．同一モデル内で同じ色を持つ部品は共通のサブアセンブリに属することを示す．
データベースモデルの投影点数は Geodesic Domeの頂点の 92点，クエリモデルはの投










モデルとして用意した．また，モデル空間内の 1辺に 3個，合計 27個のモデルを配置し





































(a)モデル空間の 1 辺に 2 個
　
(b)モデル空間の 1 辺に 3 個
　












128 256 512 1024 2048 4096
類似度計算 5.178 5.142 5.123 5.092 5.113 5.150
特徴量計算 0.066 0.066 0.065 0.067 0.063 0.062
重み付け 0.026 0.024 0.023 0.023 0.025 0.026
離散フーリエ変換 0.037 0.178 0.142 0.722 1.327 1.658
サイノグラム作成 0.089 0.302 1.237 6.723 33.297 138.775


















図 17: 大規模な実験モデル検索の処理時間 (サブアセンブリ数 40)
6. 大規模なモデルの検索 20
　
128 256 512 1024 2048 4096
類似度計算 56.514 57.851 59.019 58.978 58.822 58.609
特徴量計算 0.238 0.239 0.256 0.246 0.252 0.249
重み付け 0.129 0.136 0.137 0.139 0.141 0.141
離散フーリエ変換 0.115 0.578 0.472 2.287 4.225 5.477
サイノグラム作成 0.274 0.915 3.761 24.942 117.411 484.532





















図 18: 大規模な実験モデル検索の処理時間 (サブアセンブリ数 135)
　
128 256 512 1024 2048 4096
類似度計算 309.217 311.839 320.583 324.858 323.045 320.819
特徴量計算 1.008 1.012 1.023 1.017 1.017 1.028
重み付け 0.820 0.865 0.886 0.918 0.964 0.980
離散フーリエ変換 0.295 1.444 1.183 5.739 10.589 13.789
サイノグラム作成 0.705 2.306 9.435 64.775 305.414 1253.764
























つ投影の 1辺の画素数 2048および 4096ではどちらも正解率 100%と高くなっていること
が読み取れる．しかし，モデルの複雑さに対する投影解像度が最も低いサブアセンブリ数
320かつ投影の 1辺の画素数 128においても 80%という正解率が出ている．
誤答の内訳の分析のため各モデルの検索における類似度に着目する．最も正解率が低
かった 1辺の画素数 128，サブアセンブリ数 135の類似度を図 21，最も正解率が高かった
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1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 1.3 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 1.4 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 1.6
1st 1 2 9 4 5 6 7 8 9 2 80% 1st 3 10 3 4 5 6 7 8 3 10 70% 1st 9 10 3 4 5 6 7 1 1 2 50%
2nd 9 10 1 9 3 1 3 1 1 10 2nd 1 2 9 3 3 9 3 1 1 2 2nd 1 2 1 1 1 3 1 3 9 10
8個 3rd 3 3 3 1 1 9 1 3 3 1 3rd 9 3 1 9 7 1 9 3 9 3 3rd 3 1 9 3 9 9 9 4 3 3
4th 7 1 7 3 7 3 9 7 4 3 4th 7 1 7 1 9 3 1 9 8 9 4th 4 3 4 7 3 1 3 8 4 1
5th 10 9 2 7 9 4 8 9 8 4 5th 8 9 4 8 1 8 8 7 4 1 5th 7 9 7 9 7 4 4 9 7 7
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 1.9 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 1.8 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 3.1
1st 9 9 10 4 5 6 9 9 9 10 50% 1st 9 2 10 1 5 6 1 8 1 10 50% 1st 6 7 10 7 5 6 7 7 8 10 50%
2nd 2 1 3 1 4 9 4 8 1 3 2nd 2 9 3 4 1 9 9 9 9 2 2nd 8 9 1 9 1 8 6 8 1 2
27個 3rd 1 2 4 9 1 1 1 6 4 2 3rd 4 1 9 9 4 1 7 2 8 3 3rd 7 8 3 1 9 7 9 9 6 3
4th 8 10 1 8 7 4 7 1 6 1 4th 1 8 5 8 8 4 2 4 4 8 4th 2 2 7 8 8 9 4 1 9 6
5th 4 4 9 7 9 8 8 4 8 9 5th 6 4 8 2 2 8 4 1 2 4 5th 9 10 9 6 2 1 8 2 7 8
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 3.4 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 1.4 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 2.7
1st 9 4 7 4 5 6 9 9 9 10 50% 1st 7 10 9 4 5 3 3 1 3 10 30% 1st 10 2 9 9 1 5 7 1 8 2 10%
2nd 10 9 9 9 9 9 7 1 3 6 2nd 4 2 7 9 9 6 1 4 1 2 2nd 3 1 3 7 5 6 3 9 7 10
64個 3rd 5 10 1 7 7 10 4 7 7 9 3rd 3 7 3 3 3 9 7 8 8 9 3rd 7 3 1 1 7 1 9 8 1 9
4th 6 7 6 6 3 2 10 10 10 7 4th 1 3 1 7 1 1 10 7 9 7 4th 1 10 10 3 4 10 4 10 5 3
5th 4 6 4 3 10 4 6 6 6 2 5th 2 1 8 10 4 7 9 2 4 8 5th 9 7 7 4 2 8 8 7 9 1
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 4.1 入力 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 3.5 入力 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 3.0
1st 9 5 6 5 5 2 7 5 1 9 20% 1st 9 2 10 7 5 9 2 5 2 7 20% 1st 3 10 3 4 8 6 6 8 3 2 40%
2nd 7 2 9 9 2 9 9 8 3 7 2nd 2 5 3 4 2 2 9 2 10 2 2nd 7 2 9 1 3 8 3 9 2 10
125個 3rd 1 1 1 6 8 7 6 2 7 3 3rd 10 1 6 1 9 3 1 8 1 9 3rd 4 3 8 3 10 2 7 7 9 9
4th 3 8 7 3 3 3 3 6 6 1 4th 7 8 1 6 8 10 7 1 9 1 4th 8 8 2 10 5 1 9 3 8 3
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